<§) BUNDESREPUBLIK a Patentschrift 

DEUTSCHLAND @ Q £ 1 96 43 297 C 1 



<g> Aktenzeichen: 196 43 297.9-33 

(g> Anmeldetag: 21.10,96 
© Offenlegungstag: • — 
© Veroffentlichungstag 

der Patenterteilung: 12. 3. 98 



® Int. CI. 6 : 

G0SD3/00 

6 05 B 23/00 




DEUTSCHES 
PATENTAMT 



CO 



UJ 



Innerhalb von 3 Monaten nach Veroffentiichung der Erteilung kann Einspruch erhoben werden 



(73) Patentinhaber: 

Samson Aktiengesellschaft, 60314 Frankfurt, DE 

(74) Vertreter: 

BOEHMERT & BOEHMERT, 28209 Bremen 



(72) Erfinder: 

Kemmler, Lothar, 64546 Morfelden-Walldorf, DE; 
Opl, Peter, DipL-Ing., 63128 Dietzenbach, DE 

@ Fur die Beurteilung der Patentfahigkeit 
in Betracht gezogene Druckschriften: 



DE 


4419548A1 


DE 


.41 21 637 A1 


DE 


34 35465A1 


DE 


33 10 403 A1 


US 


5549137 


-WO 


95 06 276 A1 


US 


49 76144 



<5J) Verfahren und Vorrichtung zur Oberwachung von Stellgeraten 

(57) Verfahren zur Betriebs Oberwachung eines Stellgerates mit 
einer Antriebskrafteinheit, die eine charakteristische Zeit fur 
den Kraftaufbau benotigt, mindestens einem eine Ruhelage 
des Stellglieds detektierendon Positionssignalgeber, einer 
Antriebsschalteinheit zur Ansteuerung der Antriebskraftein- 
heit und Signalverbindungen zu einer Analyse-Einrichtung 
mit einem Speicher und einer Vergleichseinheit, dadurch 
gekennzeichnet, daS wahrend des Betriebes die Zertdiffe- 
renz zwischen dem Ansteuern der Antriebsschalteinheit und 
dem moglichen Ansprechen des der vorhergehenden End- 
stellung des Stellgerats zugeordneten Positionssignalgebers 
kontrolliert, ein Vergleich dieser MeBgroSe mit in dem 
Speicher abgelegten Kenndaten durchgefuhrt und mittels 
• der Analyse- Einrichtung auf den Zustand des Steilgerates 
geschlossen wird, sowie insbesondere zur Durchfuhrung 
■ dieses Verfahrens geeignete Vorrichtung. 
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Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vor- 
richtung zur Betriebsuberwachung eines Stellgerates 
mit einer Antriebskrafteinheit, die eine charakteristi- 
sche Zeit f Or den Kraftaufbau benotigt, mindestens ei- 
nem eine Ruhelage des Stellglieds detektierenden Posi- 
tiorissignalgeber, einer Antriebsschalteinheit zur An- 
steuerung der Antriebskrafteinheit und Signalverbin- 
dungen zu einer Analyse-Einrichtung mit einem Spei- 
cher und einer Vergleichseinheit 

Beim Einsatz von Stellgeraten ist es teilweise aus si- 
cherheitstechnischen Grunden notwendig oder aus oko- 
nomischen Grunden wichtig, die Funktionsf ahigkeit des 
Stellgerates zu uberwachen, urn rechtzeitig notwendige 
Reparaturen durchfiihren zu konnen. Fehlerquellen 
konnten beispielsweise falsch angezogene oder ver- 
schlissene Dichtungen (z.B. Stopfbuchsen) oder gebro- 
chene Antriebsspindeln darstellen. Durch die zuneh- 
mende Verbreitung von Feldbussystemen ergeben sich 
neue Moglichkeiten, diese Fehlerquellen mit relativ ge- 
ringem Aufwand zu uberwachen. 

Im Zusammenhang mit Stellgeraten zur Regelung 
und mit diesen eingesetzten Stellungsreglern sind schon 
eine Reihe von Vorschlagen zur Oberwachung von 
Stellgeraten bekannt, die im wesentlichen darauf beru- 
hen, die Lage des Stellglieds respektive der Antriebs- 
spindel in Abharigigkeit von der Zeit und dem Steuer- 
druck bzw. dem DurchfluB zu messen und mit beispiels- 
weise Initialisierungsdaten zu vergleichen. 

Aus der WO 95/06276 ist ein Stellungsregler mit Sen- 
sorik zur Positionsbestimmung des Stellglieds und zur 
Steuerdruckmessung bekannt, bei dem eine Regelvor- 
richtung vorgesehen ist, die in Abhangigkeit vom Soll- 
wert der Stellgliedposition, von den MeBgroBen und 
davon zeitlichen Ableitungen ein Steuersignal erzeugt 

In der vorgenannten Druckschrift sind vielMltige 
Moglichkeiten zur Verbesserung des Regelalgorithmus 
erwahnt, die darauf beruhen, daB bekannte Kennlinien 
insbesondere fur den DurchfluB gespeichert sind und 
durch den Vergleich mit aktuellen Werten eine dynami- 
sche Korrektur der Ausgangswerte bzw. auch die Aus- 
gabe von Fehlermeldungen moglich ist Die zur Mes- 
sung des Steuerdrucks im allgemeinen notwendige Sen- 
sorik ist aber aufwendig und teuer. Dies gilt insbesonde- 
re fur Stellgerate mit Auf/Zu-Charakteristik. 

Ein anderes Verfahren zur Oberwachung eines Stell- 
gerates zur Regelung mit einem elektro-pneumatischen 
Stellungsreglers wird in der DE-OS 44 19 548 Al be- 
schrieben. Darin wird vorgeschlagen, dem Steuerdruck 
ein in der Amplitude veranderliches Testsignal zu iiber- 
lagern und aus dem Zusammenhang zwischen diesem 
Testsignal und der Bewegung des zu regelnden Systems 
auf den Zustand des Stellgerates zu schlieBen. Die nach 
diesem Verfahren durch Oberlagerung eines Testsignals 
ermittelte Hysterese ist dagegen fur Stellgerate mit 
Auf/Zu-Charakteristik keine sinnvolle GroBe. Da der 
Steuerdruck fur Stellgerate mit Auf/Zu-Charakteristik 
nur zwei Zustande einnimmt, ist es nicht moglich, die- 
sem ein in der Amplitude veranderliches Testsignal zu 
Oberlagern. . . , 

Vorschlage zur Oberwachung von Stellgeraten mit 
Auf/Zu-Charakteristik sind demgegenuber bisher nicht 
bekannt Die unterschiedlichen Anf orderungen und Ein- 
satzbedingungen erfordern neue Methoden zur Ober- 
wachung, die nicht von den Regelstellgeraten ubertrag- 
bar sind. Eine zusatzliche Schwierigkeit besteht in der 
Besonderheit, daB viele Stellgerate mit Auf/Zu-Charak- 



teristik als sicherheitsrelevante Stellgerate eingesetzt 
werden und damit nur im Notf all ein Offnen bzw. Schlie- 
Ben auftritt Somit ist die im normalen Betrieb bei Re- 
gelstellgeraten auftretende Bewegung der Antriebs- 

5 spindel prinzipbedingt nicht als MeBgr6Be zur Oberwa- 
chung derartiger Stellger§te geeignet 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Ver- 
fahren und eine Vorrichtung der eingangs genannten 
Art zu realisieren, die sowohl fur Stellgerate mit Auf/ 

io Zu-Charakteristik als auch fQr Stellgerate zur Regelung 
einsetzbar sind, ohne den Einsatz zus§tzlicher Sensorik 
auskommen und damit besonders einfach und kosten- 
giinstigsincL 

ErfindungsgemaB wird diese Aufgabe in Weiterbil- 

15 dung des gattungsgemaBen Verfahrens dadurch gel6st, 
daB wahrend des Betriebs die Zeitdifferenz zwischen 
dem Ansteuern der Antriebsschalteinheit und dem mog- 
lichen Ansprechen des der vorhergehenden Ruhendstel- 
lung des Stellgerats zugeordneten Positionssignalge- 

20 bers kontrolliert, ein Vergleich dieser MeBgroBe mit in 
dem Speicher abgelegten Kenndaten durchgefuhrt imd 
mittels der Analyse-Einrichtung auf deri Zustand des 
Stellgerates geschlossen wird. 

Dabei kann vorgesehen sein, daB die Antriebsschalt- 

25 einheit angesteuert sowie nach Ansprechen des der vor- 
hergehenden Ruhestellung des Stellgerats zugeordne- 
ten Positionssignalgebers zur Beendurig der Ansteue- 
rung abgesteuert und die dabei verstrichene Zeit zwi- 
schen der Ansteiierung der Antriebsschalteinheit und 

30 dem Ansprechen des Positionssignalgebers zum Ermit- 
teln der eine Losbrechzeit darstellenden Zeitdifferenz 
gemessen wird. «, 

Die Erfindung sieht auch vor, daB die Antriebsschalt- 
einheit mit zeitlich wohldefinierter Pulsiange an-; und 

35 abgesteuert wird, wobei je nach Pulslange der Ansteue- 
rung sowohl das korrekte Ansprechen als auch^ das 
Nicht- Ansprechen kontrolliert wird. 

Es kann dabei vorgesehen sein, daB durch systemati- 
sche Variation der Pulslange die Losbrechzeit bestimmt 

40 wird, wobei die Pulslange sowohl von kleinen zu groBe- 
ren Zeitintervallen bis zu einem ersten Ansprechen des 
Positionssignalgebers als auch in umgekehrter Richtung 
variiert werden kann. 

Weiterhin sieht die Erfindung vor, daB die im Spei- 

45 cher abgelegten Kenndaten in einem Initialisierungslauf 
bestimmt und abgelegt werden. 

Es kann dabei vorgesehen sein, daB die im Betrieb 
ermittelte Zeitdifferenz mit aus dem Initialisierungslauf 
ermittelten Sollwerten verglichen und bei Unter- bzw. 

so Oberschreitung vorgegebener Grenzwerte eine Fehler- 
meldung erzeugt wird. 

Die Erfindung schlagt ferner auch vor, daB als Schalt- 
zeitpunkt der Antriebsschalteinheit das zugehorige An- 
steuersignal und als Zeitpunkt des Ansprechens des Po- 

55 sitionssignalgebers die nachste auftretende flankenarti- 
ge Signalanderung eines Positionssignalgebers verwen- 
. det wird. 

Es kann ferner vorgesehen sein, daB als Funktionstest 
die Antriebsschalteinheit bis zum Ansprechen des zeit- 
60 lich nachstliegendeh Positionssignales zyklisch ange- 
steuert und dann vor dem Erreichen der anderen End- 
stellung wieder in den vorhergehenden Zustand ge- 
schaltet wird. 

Weiterhin sieht die Erfindung vor, daB die Bewe- 
65 gungsereignisse des Stellglieds gezahlt werden und bei 
Oberschreiten eines vorgegebenen Grenzwert es eine 
Warnmeldung ausgegeben wird. 

In der Vorrichtungskategorie wird die oben angege- 
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bene Aufgabe in Weiterbildung der gattungsgemaBen 
Vorrichtung dadurch gelost, daB der Vergleichseinheit 
als MeBgfdBe die wahrend des Betriebes kontroliierte 
Zeitdifferenz zwischen dem Ansteuern der Antriebs- 
schalteinheit und dem moglichen Ansprechen des der 
vorhergehenden Ruhestellung des Stellgerates zuge- 
ordneten Positionssignalgebers zufuhrbar ist, 
daB die Vergleichseinheit zum Vergleichen dieser MeB- 
groBe mit in dem Speicher abgelegten Kenndaten ein- 
gerichtet ist, 

und daB mittels der Analyse-Einrichtung der Zustand 
des Stellgerates feststellbar ist 

Dabei kann vorgesehen sein, daB die Antriebskraft- 
einheit pneumatisch arbeitet 

Ferner schlagt die Erfindung auch vor, daB die An- 
triebsschalteinheit ein Magnetventil ist 

Es kann auch vorgesehen sein, daB die Vergleichsein- 
heit einen Mikroprozessor aufweist • 

Weiterhin wird vorgeschlagen, daB zwei jeweils eine 
Endlage detektierende Grenzsignalgeber als Positions- 
signalgeber eingesetzt sind. 

Auch schlagt die Erfindung vor, daB die. Zuordnung 
der Grenzsignalgeber zu einer bestimmten Stellung des 
Stellgliedes festgelegt ist und die Grenzsignalgeber ent- 
sprechend dieser Definition montiert sind. 

Es kann ferner vorgesehen sein, daB die Signalverbin- 
dungen als Feldbussystem ausgelegt sind. 

Die Erfindung sieht auch vor, daB mehr als zwei 
. Grenzsignalgeber oder ein analoger Stellungsriickmel- 
der vorgesehen sind. 

Dabei kann auch vorgesehen sein, daB die Einstellung 
der Grenzwerte v iiber den Feldbus vornehmbar ist 

SchlieBlich sieht die Erfindung auch vor, daB bei Un- 
terfahren des SchlieBpunktes eine Fehlermeldung er- 
zeugbarist 

Es wird auBerdem vorgeschlagen, daB ein Mikropro- 
zessor yorhanden ist, der die Ruhestellung des Stell- 
glieds erkennt und damit das erf indungsgemaBe Verfah- 
reri eiiileitet 

Auch wird vorgeschlagen, die Vorrichtung als Teil 
eines Steilungsreglers auszubilden. 

Der Erfindung liegt die uberraschende Erkenntnis zu- 
grunde, daB vor allem die "Losbrechzeit", d. h. die Zeit 
zwischen Ansteuerung der Axitriebskrafteinheit und. 
dem Einsetzen der Stellgliedbewegung, empfindlich be- 
einfluBt wird, wenn sich beispielsweise die Reibung der 
Antriebsspindelabdichtung verandert Zusatzlich zeigt 
sich, daB keine weitere Sensorik notwendig ist, um ba- 
sierend auf diesem Kdnzept in der erfindungsgemaB 
vorgesehenen Weise ein Oberwachungsverfahren zu 
realisieren. 

Bei der Durchfuhrung des erfindungsgerriaBen Ver- 
fahrens bzw. bei der Vorrichtung nach der Erfindung 
konnen natiirlich sowohl zu kurze als auch zu lange 
Losbrechzeiten — - dh. also, der Grenzsignalgeber 
spricht moglicherweise gar nicht an — auf die korrekte 
bzw. fehlerhafte Funktion des Stellgerates hinweisen. 

Die Ermittlung der die Funktionsfahigkeit kennzeich- 
nenden Zeitdifferenz kann nach dem erfindungsgema- 
Ben Verfahren vorgenommen werden, entweder indem 
die Antriebsschalteinheit angesteuert, nach Ansprechen 
des der vorhergehenden Ruhestellung des Stellgerates 
zugeordneten Positionssignalgebers wieder abgesteuert 
und die Zeitdifferenz zwischen der Ansteuerung und 
dem Ansprechen des Positionssignalgebers bestimmt 
wird; oder indem die Antriebsschalteinheit mit zeitlich 
wohldefinierter Pulslange an- und abgesteuert wird, wo- 
bei je nach Pulslange die Ansteuerung sowohl das kor- 
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rekte Ansprechen als auch das Nicht-Ansprechen kon- 
trolliert oder auch durch systematische Variation der 
Pulslange die Losbrechzeit bestimmt werden kann. 

Die kennzeichnende Zeitdifferenz ist als "Losbrech- 
zeit" anschaulich vorstellbar und wird bei vorgegeberier 
Antriebskrafteinheit wesentlich von der Haftreibung 
der Antriebsspindel bestimmt 1m Gegensatz dazu be- 
Ziehen sich Messungen von Laufzeiten hauptsachlich 
auf die auftretende Gleitreibung. 

Die Bestimmung der Kenndaten und ihre Speiche- 
rung kann in einem anfanglichen Initialisierungslauf ge- 
schehen. Die fur die korrekte Funktionsweise zulassigen 
Grenzwerte konnen dabei voreingestellt sein oder 
nachtraglich eingegeben werden. 

Durch Vergleich der ermittelten Zeitdifferenz mit 
dem zugehorigen Sollwert lSBt sich nicht nur eine Besta- 
tigung der korrekten Funktionsweise oder eine Fehler- 
meldung erzeugen, sondern 'ebenfaUs konnen — in der 
Art eines Expertensystems — Hilfestellungen zur Feh- 
lerdiagnose ausgegeben werden, wenn die Richtung def 
Abweichung und moglicherweise auch ihre Gr6Be er- 
faBt wird. Mogliche Hinweise auf Fehlerursachen konn- 
ten beispielsweise folgende Angaben beinhalten: Rei- 
bung ist erhoht/erniedrigt, Antriebsspindeldichtung ist 
zu stark angezogen/verschlissen, Hilfsenergie ist zu 
niedrig/hoch, Bruch der Antriebsspindel, Bruch der 
Riickstellfedern, Verbindung Antrieb/Stellglied ist aus- 
geschlagen, Stellglied ist blockiert etc. 

In besonders gflnstiger Weise l&Bt sich dieses Ober- 
wachungsverfahren realisieren, wenn die Signalverbin- 
dungen iiber ein Feldbussystem realisiert sind und die 
Analyseeinrichtung, die Speichereinheit und die Ver- 
gleichseinrichtung iiber den Feldbus vom Stellgerat ge- 
trennt sind. Die Ansteuerung der Positionssighalgeber 
und der Antriebsschalteinheit kann nach dem Verfahren 
aber sowohl analog, als auch digital erfolgen. Die fur die 
Zeitmessung notwendigen Schaltzeitpunkte werden 
vorteilhaft durch das Ansteuersignal der Antriebsschalt- 
einheit. und die nachste auftretende flankenartige Si- 
gnalanderung eines Positionssignalgebers gebildet 
Weiterhin bietet sich. mit diesem Verfahren eine Mog- 
lichkeit, auch die Funktionsfahigkeit von sicherheitsre- 
levanten Stellgeraten, die nur im Notfall beispielsweise 
ein Abschalten bewirken, dauerhaft zu Oberwachen. 

Insbesondere laBt sich durch Ansteuerung mit einer 
Pulslange, die kleiner als die Soll-Losbrechzeit gewahlt 
ist, eine Oberprufung des Stellgerates durchfuhren, die 
im Nbrmalfall vollstandig ohne EinfluB auf den ProzeB 
bleibt Es ist auch vorgesehen, das Stellgerat zyklisch, 
z. B. einmal pro Stunde, anzusteuern und nach Anspre- 
chen des nachsten Grenzwertgebers die Antriebsschalt- 
einheit wieder zuruckzuschalten, so daB das Stellglied 
nur eine kurzzeitige Bewegung ausfiihrt und nicht in die 
andere Endstellung gelangt Dieses kurze Losbrechen 
ist im allgemeinen auch wahrend des Betriebes tolerier- 
bar, da es meist keinerlei Storung des Prozesses verur- 
sacht Das Testintervall fur eine zyklische Oberprufung 
kann sowohl mit definierter Pulslange als auch bei Mes- 
sung der Losbrechzeit variabel einstellhar sein. 

Ebenso bietet sich nach dem Verfahren die Moglich- 
keit, die Bewegungsereignisse des Stellglieds zu zahlen 
und bei Oberschreiten eines vbrgegebenen oder benut- 
zerdefinierten Grenzwertes eine Warnmeldung auszu- 
geben. Dadurch kann friihzeitig auf mogiiche Fehler 
durch VerschleiB aufmerksam gemacht und der Ausfall 
des Stellgerates verhindert werden. Besonders gunstig 
kann das Verfahren im Fall von pneumatischen An- 
triebskrafteinheiten angewendet werden, da diese auf-. 
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grund der Kompressibilitat der Luft eine charakteristi- richtung 18 verglichen, woraus sich nicht nur eine Besta- 

sche Zeit fur den Kraftaufbau bendtigen. Als Antriebs- tigung der korrekten Funktionsweise oder eine Fehler- 

schalteinheit wird dann meist ein Magnetventil verwen- meldung ableiten laBt, sondern auch Hilfestellungen zur 

det ' • Fehlerdiagnose ausgegeben werden konnen, indem die 

Prinzipiell ist das erfindungsgemaBe Verfahren aber 5 Richtung der Abweichung und auch ihre GroBe erfaBt 

auch fur andere Antriebe verwendbar (wie z. B. elektri- werden. 

sche Antriebe), wenn — wie mit einem Federspeicher Das Verfahren laBt sich umgekehrt natQrlich auch 

realisierbar — eine charakteristische Zeitverzogerung anwenden, wenn der Grenzsignalgeber die entgegenge- 

zwischen der Ansteuerung und dem Kraftaufbau exi- setzte Endsteliung als Ruhesteliung detektiert 

stiert. Sollte diese Anstiegszeit sehr kurz sein, muB die 10 Die in der yorstehenden Beschreibung sowie in den 

Auflosung der meBbaren Zeit naturlich auch entspre- Anspruchen offenbarten Merkmale der Erfindung kon- 

chend hoher sein. nen sowohl einzeln als auch in beliebiger Kombination 

Eine vorteilhafte Erweiterung des Verfahrens sieht fur die Verwirklichung der Erfindung in ihren verschie- 

vor, daB die Zuordhung der Grenzsignalgeber zu einer denen Ausfuhrungsformenwesentlich sein. 

bestimmten EndsteUung festgelegt ist und deswegen die 15 

Montage entsprechend dieser Definition erfolgt Infolge Bezugszeichenliste 

dieser Festlegungen kann bei der Inbetriebnahme eine . 

automatische Erkennung der Wirkrichtung und das Ein- 10 Grenzsignalgeber 

lesen der Kenndaten bei einem Initialisierungslauf erfol- 12 Grenzsignalgeber 

gen. Gleichzeitig konnten bei der Initialisierung Fehler 20 14 Antriebsspindei der Antriebskrafteinheit 

der Justierung bzw. des Anbaus erkannt und gemeldet 16 Antriebsschalteinheit 

werden. Der Feldbus, der auch eigensicher ausfuhrbar 18 Analyseeiririchtung mit Speicher und Vergleichsein- 

ist, ennogiicht in einer weiteren Ausgestaltung des Ver- heit 

f ahrens, daB die Einstellung bzw. die Feinjustage der 20 Feldbus 

Grenzwerte fiber den Feldbus erfolgt Ebenso wird vor- 25 22 Signalleitungen. 

PatentansprQche 

1. Verfahren zur Betriebsuberwachung eines St ell- 
gerates mit einer Antriebskrafteinheit, die einecha- 
rakteristische Zeit fur den Kraftaufbau benotigt, 
mindestens einem eine Ruhelage des Stellglieds de- 
tektierenden Positionssignalgeber, einer Antriebs- 
schalteinheit zur Ansteuerung der Antriebskraft- 
einheit und Signalverbindungen zu einer Analyse- 
Einrichtung mit einem Speicher und eiher Ver- 
gleichseinheit, dadurch gekennzeichnet* daB wiih- 
rend des Betriebs die Zeitdifferenz zwischen dem 
Ansteuern der Antriebsschalteinheit und dem mog- 
lichen Ansprechen des der vorhergehenden Ruhe- 
steliung des Stellgerats zugeordneten Positionssi- 
gnalgebers kontrolliert, ein Vergleich dieser MeB- 
groBe mit in dem Speicher abgelegten Kenndaten 
durchgefuhrt und mittels der Analyse-Eihrichtung 
auf den Zustand des Stellgerates geschlossen wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Antriebsschalteinheit angesteuert 
sowie nach Ansprechen des der vorhergehenden 
Ruhesteliung des Stellgerates zugeordneten Posi- 
tionssignalgebers zur Beendigung der Ansteuerung 
abgesteuert und die dabei verstrichene Zeit zwi- 
schen der Ansteuerung der Antriebsschalteinheit 
und dem Ansprechen des Positionssignalgebers 
zum Ermitteln der eine LosbrecHzeit darstellenden 
Zeitdifferenz gemessen wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Antriebsschalteinheit mit 
zeitlich wohldefinierter Pulslange an : und abge- 
steuert wird, wobei je nach Pulslange der Ansteue- 
rung sowohl das korrekte Ansprechen als auch dai 
Nicht- Ansprechen kontrolliert wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB durch systematische Variation der 
Pulslange die Losbrechzeit bestimmt wird, wobei 
die Pulslange sowohl von kJeinen zu groBeren Zeit- 
intervallen bis zu einem ersten Ansprechen des Po- 
sitionssignalgebers als auch in umgekehrter Rich- 
tung variiert werden kann. 



geschlagen, mehr als zwei Grenzsignalgeber oder einen 
analogen Stellungsruckmelder zu verwenden. Dadurch 
ist es in einer weiteren Form des erfindungsgemaBen 
Verfahrens in komfortabler Weise moglich, daB wah- 
rend des Initialisierungslaufes die Grenzwerte automa- 30 
tisch gesetzt werderi. 

Das Verfahren ist besonders vorteilhaft einsetzbar 
zur Oberwachung von Stellgeraten mit Auf/Zu-Charak- 
teristik, da es keine zusatzliche Sensorik benotigt und 
damit besonders kostengunstig realisierbar ist. Die iibli- 3s 
cherweise eingesetzten Grenzsignalgeber (z. B. induk- 
tiv) liefern dann die fur das Verfahren notwendigen Po- 
sitionssignale. 

Das Verfahren ist aber ebenso einsetzbar zur tJber- 
wachung von Regelstellgeraten, wobei ein Mikropro- 40 
zesso'r, der aber ohnehin in vielen Stellungsreglern 
neuerer Bauart eingesetzt wird, die zur Durchfuhrung 
des Verfahrens notwendige Ruhelage erkennt. 

Weitere Merkmale der Erfindung ergeben sich aus 
der nachstehenden Beschreibung, in der ein Ausfuh- 45 
rungsbeispiel anhand der schematischen Zeichnung im 
einzelneri erlautert ist 

Die aus einer einzigen Figur bestehende Zeichnung . 
zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel einer Vorrichtung zur Be- 
triebsuberwachung eines Stellgerates mit Auf/Zu-Cha- 50 
rakterjstik nach der Erfindung, bei der ein erster Grenz- 
signalgeber 10 und ein zweiter Grenzsignalgeber 12 ei- 
ner Antriebsspindei 14 einer Antriebskrafteinheit zuge- 
ordnet sind. Die Antriebskrafteinheit, welche die An- 
triebsspindei 14 beaufschlagt, wird durch eine hilfsge- 55 
steuerte Antriebsschalteinheit 16 angesteuert Eine 
Analyseeinrichtung 18 mit Speicher und Vergleichsein- 
heit, die an einem Feldbus 20 liegt, steht uber Signallei- 
tungen 22 mit der Antriebsschalteinheit 16 sowie den 
Grenzsignalgebern 10 und 12 in Verbindung. 60 

Im Betrieb der Vorrichtung wird zunachst die An- 
triebsschalteinheit 16 angesteuert, woraufhin nach An- . 
sprechen des der vorhergehenden Endsteliung des Stell- 
gerates zugeordneten Grenzsignalgebers 10 eine Ab- 
steuerung erfolgt und die Zeitdifferenz zwischen der 65 
Ansteuerung und dem Ansprechen des Grenzsignalge- 
bers 10 bestimmt wird. Die ermittelte Zeitdifferenz wird 
mit dem zugeh6rigen Sollwert mittels der Analyseein- 
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5. Verfahren nach einem der vorangehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die im Spei- 
cher abgelegten Kenhdaten in einem Initialisie- 
rungslauf bestimmt und abgelegt werden. 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die im Betrieb ermittelte Zeitdiffe- 
renz mit aus dem Initialisierungslauf ermittelten 
Sollwerten verglichen und bei Unter- bzw. Ober- 
schreitung vorgegebener Grenzwerte eine Fehler- 
meidung erzeugt wird 

7. Verfahren nach einem der vorangehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB als Schalt- 
zeitpunkt der Antriebsschalteinheit das zugehdrige 
Ansteuersignal und als Zeitpunkt des Ansprechens 
des Positionssignaigebers die nachste auftretende 
flankenartige Signalanderung eines Positionssi- 
gnaigebers verwendet wircL 

8. Verfahren nach einem der vorgehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB als Funktionstest 
die Antriebsschalteinheit bis zum Ansprechen des 
zeitlich nachstliegenden Positionssignales zyklisch 
angesteuert und dann vor dem Erreichen der ande- 
ren Endstellung wieder in den vorhergehenden Zu- 
stand geschaltet wird. 

9. Verfahren nach einem der vorangehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Bewe- 
gungsereignisse des Stellglieds gezahlt werden und 
bei Oberschreiten eines vorgegebenen Grenzwer- 
. tes eine Warnmeldung ausgegeben wird 

10. Vorrichtung zur Betriebsuberwachung eines 
Stellgerates mit einer Antriebskrafteinheit, die eine 
charakteristische Zeit fur den Kraftaufbau ben6- 
tigt, mindestens einem eine Ruhelage des Stell- 
glieds detektierenden Positionssignalgeber, einer 
Antriebsschalteinheit zur Ansteuerung der An- 
triebskrafteinheit und Signalverbindungen zu einer 
Analyse- Einrichtung mit einem Speicher und einer 
Vergleichseinheit, insbesondere zur Durchfiihrung 
des Verf ahrens nach einem der vorangehenden An- 
spriiche, 

dadurch gekennzeichnet, 

daB der Vergleichseinheit (18) als MeBgroBe die 
wahrend des Betriebes kontrollierte Zeitdifferenz 
zwischen dem Ansteuern der Antriebsschalteinheit 
(16) und dem moglichen Ansprechen des der vor- 
hergehenden Ruhestellung des Stellgerates zuge- 
ordneten Positionssignaigebers (10) zufiihrbar ist, 
daB die Vergleichseinheit (18) zum Vergleichen die- 
ser MeBgroBe mit in dem Speicher abgelegten 
Kenndaten eingerichtet ist, 

und daB mittels der Analyse-Einrichtung der Zu- 
stand des Stellgerates feststellbar ist. 

11. Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Antriebskrafteinheit (14) 
pneumatisch arbeitet 

12. Vorrichtung nach Anspruch 10 oder 1 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Antriebsschalteinheit (16) 
ein Magnetventil ist 

13. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 10 bis 

12, dadurch gekennzeichnet, daB die Vergleichsein- 
heit (18) einen Mikroprozessor aufwei$t 

14. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 10 bis 

13, dadurch gekennzeichnet, daB zwei jeweils eine 
Endlage detektierende Grenzsignalgeber (10, 12) 
als Positionssignalgeber eingesetzt sind 

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Zuordnung der Grenzsignal- 
geber (10, 12) zu einer bestimrriten Stellung des 
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Stellgliedes (14) festgelegt ist und die Grenzsignal- 
geber entsprechend dieser Definition montiert sind 

16. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 10 bis 
• 15, dadurch gekennzeichnet, daB die Signalverbin- 
dungen als Feldbussystem (20) ausgelegt sind 

17. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 10 bis 
16, dadurch gekennzeichnet, daB mehr als zwei 
Grenzsignalgeber (10, 12) oder ein analoger Stel- 
lungsrQckmelder vorgesehen sind 

18. Vorrichtung nach Anspruch 16 oder 17, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Einstellung der Grenzwer- 
te uber den Feldbus (20) vornehmbar ist 

19. Vorrichtung nach Anspruch 17 oder 18, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Grenzkontakte beim In- 
itialisieren automatisch setzbar sind 

20. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 17 bis 
19, dadurch gekennzeichnet, daB bei Unterfahren 
des SchlieBpunktes eine Fehlermeldung erzeugbar 
ist 

21. Vorrichtung nach Anspruch 17, gekennzeichnet 
durch einen Mikroprozessor zum Erkennen der . 
Ruhestellung des Stellglieds und Durchfuhren des 
Verfahrens nach einem der AnsprQche 1 bis 9. 

22. Vorrichtung nach Anspruch 21, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB sie Teil eines Stellungsreglers ist 
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